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@) T6te pour r6quipement d'un robot, destin6e d rfialiser une op6ration de cardage. 

^) Cette tdte comprend une platine de fixation (4) d I'ex- 
vSmitd du bras d'un robot, 6qulp6e d'une premiere pi§ce 
(3) en forme g6n6rale de chaplB a TintSrieur de laquelle est 
mont^e pivotante autour d'un axe (5) perpendiculaire aux 
ailes de la chape, une seconde pi^ce (6) 6galement en 
forme gdndrale de chape, dans laquelle est mont6 un mo- 
teur (15) dent I'arbre (16) est 6quip^ d'une firaise (17) desti- 
n^e a rtoliser ('operation de cardage, des moyens (8. 13) 
dtant pr6vus pour r^ler rindlnalson de la seconde pi^ce 
par rapport d la premidre. 
Application au cardage de tiges chaussures. 
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TETE POUR Ii*EQUIPEHEMT D"ini ROBOT, DESTIMEE A REALI8ER ONE 

OPERATION DE CARDA6E 

La pr6sente invention a pour objet une tgte pour 
1 ' ^quipement: d*un robot, destinSe ^ reallser line operation 
5 de cardage, 

Une operation de cardage consiste Sl 6roder la sur- 
face d*un article afin de faciliter I'adh&rence d*un autre 
€l€ment sur cet eurticle. XI est connu de r6aliser des ope- 
rations de cardage s\ir les tiges de cbaussure, pour faci- 
10 liter I'accrochage des sexaelles thermoplastiques surmou- 
l&es ou collies. Cette operation de cardage de tiges de 
chaussures doit etre realisee en erodant une bande S 
proximity de la zone de la tige devant recevoir la 
semelle, ainsi que, dans certains cas, sur la face sup&- 
15 rieure de la tige au niveau de l'extr&ait6 avant du pied 
lorsque la semelle de la chaussure comporte un retour sur 
la face sup&rieure de la chaussure, notamment pour dispo- 
ser d»un bout r enforce. 

L* operation de cardage est realisee H I'aide d*une 
20 f raise montee ^ l*extremite de l*arbre d*un moteur elec- 
trique. 

Dans la mesure oil l*on monte le moteur electrique 
^ I'extrSmite d'un bras de robot & guatre ou six suces, il 
est possible de procSder Sl une operation de cardage sur la 

25 peripberie de la tige de la chatissure H proximite de la 
zone devemt recevoir la semelle. Toutefois, il devient im- 
possible de realiser une operation de cardage sur la face 
superieure de la tige car I'eoQplitude du mouvement neces- 
saire, compte tenu du fait que le support de la tige de la 

30 chaussure est fixe, sort de l*enveloppe du robot. Un but 
de 1* invention est done de fournir une tete pour I'equipe- 
ment d*un robot, destinee H realiser une operation de Ccur- 
dage sur toutes les zones d*un article, sans necessiter de 
dispositif de mise en oeuvre complexe. Un autre but de 

35 1" invention est d" assurer une precision aussi importsmte 
c[ue possible en limitant les mouvements de I'extremite du 
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bras du robot:. Un aut:re but; encore est: de r^allser un ceur- 
dage de bonne quality sur des ma-k&riaux de nat:ures dlf £e- 
rentes, scois destruction de certains €l&nents de 1* ar- 
ticle, tels que des coutures (jue peut comporter la tlge 
5 d*une chaussure. 

A cet effet, la t^te de cardage selon 1» Invention, 
comprend une platlne de fixation a 1 • extr &(iiltd du bras 
d'un robot, Sgulpfie d*une platlne de fixation & 
I'extr&altg du bras d"tm robot, £qulpSe d*une premiere 

10 pldce en foznae g6n§rale de chape & I'lntgrleur de laquelle 
est mont^e pivotemte autour d'un axe perpendlculalre aux 
ailes de la chape, une seconde piece ggalement en forme 
gen^rale de chape, dans laquelle est mont^ un motetir dont 
I'arbre est gqulpg d'une f raise destines a rSallser 

15 1* operation de cardage, des moyens £tant pr^vus pour 
rSgler 1 * Incluialson de la seconde pl&ce par rapport a la 
premiSre. 

Iiorscpi'll s*aglt de r^allser un cardage sur une 
llgne sltu&e senslblement dans un m§me pl€m, 1 * Inclinalson 

20 de la seconde pl^ce par rappojrt a la premiere piece est 
telle que I'axe de la f raise est senslblement paralldle a 
I'axe passant pcur le milieu de la platine de fixation sur 
le bras du robot. Lorscpiill s'agit de rSaliser le cardage 
sur la face sup^rieure de la tlge d"une chaussure, c*est- 

25 a-dlre sur la face qui est situSe du cdt6 oppos6 au bras 
du robot, 11 est proc§d4 & 1 * inclinalson de la seconde 
piece par rapport a la premifere, de telle sorte que l^axe 
de la f raise forme avec l^axe passant par la platine un 
angle de pres de 90^, la f raise pouvant done revenir en- 

30 dessous de la tlge de la chaussure et effectuer une 
operation de cardage sur cette tlge. 

Selon une forme d* execution de cette tSte, les 
moyens de rgglage de 1 ' inclinalson de la seconde pldce par 
rapport Si la premidre pidce, sent constitu^s par un v&rin 

35 d • or ientation senslblement longitudinale a la premiere 
piece, fixe a l«ext6rieur de celle-ci, dont la tlge. 
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'tournSe du c6't6 oppose k la pla'blne, est: a1:t:elee a son ex^ 
t:r&ait6 libre par un axe transversal a une extrgmltd 
d'une blelle, dispos§e entre les premiere et seconde 
pieces, et dont !• autre extr&nitS est montSe pivotante sxir 
5 la seconde piece par un axe transversal. 

Avantageusement, la premiere piSce en forme de 
chape possede une zone adjacente & la platlne,. indinge 
par rapport a I'axe de celle-ci, de telle sorte que 
lorsgue l<axe de la f raise est pcurall&le k l*axe passant 
10 par le centre de la platlne, il est d6cal6 peur rapport & 
cet axe. 

Cette caracteristique est avantageuse lorsgue la 
fraise doit d^crire une ligne fermSe puisgue, dans un tel 
cas, I'axe passant par la platine peut dScrire \ine ligne 

15 fermSe inter ieure a la premi&re ligne, ce qui rSduit la 
distance parcourue par le bras. II en rSsulte une augmen- 
tation de la precision du guidage de la fraise. 

Selon une autre caract&ristique avantageuse, la 
distance entre l"axe d » articulation du moteur sur la 

20 seconde pidce et la fraise est peu sup^rieure a la dis- 
tance entre I'axe passant par le centre de la platine et 
l»axe de la fraise lorsgue celle-ci est parallSle a l*axe 
passemt peur la platine. 

Avantageusement, le moteur de la fraise est montS 

25 pivotant a I'intferieur de la seconde pidce autour d»un axe 
psuraliaie ou coaxial a I'euce d ' articulation de la seconde 
piece sur la premiSre, un v^rin pneumatique de compensa- 
tion, de pression variable, etant monte entre le moteur et 
la seconde pidce, le corps du verin etant articulfe sxir la 

30 seconde place et sa tige sur le support du moteur, ou 
inversement, ces axes d • articulation 6tant paralleles a 
I'axe d I articulation du moteur sur la seconde place. 

Ce vfirin de compensation de pression variable per- 
met de rSallser un appui elastique de la fraise sur I'aar- 

35 tide a ^bavurer, limitant les riscpies de deterioration de 
cet article, avec une pression susceptible de s" adapter a 
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la natnire du xaa't6rlau H toai'ter, de compenser, en fonctlon 
de la poslt:lon du dispositif ^ les effete de la gravity, et 
de realiser des retrai-ks Instantan^s de la fraise par 
rapport: 1' article, pcur exemple au niveau de couttires que 
5 peut comporter la tige d'une chaussure, afin de ne pas 
deter iorer ces demises. 

De toute fa^on, 1" Invention sera bien comprise & 
l^aide de la description qui suit, en r6f6rence au dessin 
sctiSmatique annex§ repr6sent€Uit, Si titre d* exemple non 

10 limitatif, une forme d' execution de cette t6te : 

Figure 1 en est une vue de cdtS dsms une premi&re 
position d ' utilisation ; 

Figure 2 en est une vue de cdtd dcuis une seconde 
position d* utilisation ; 

15 Figure 3 en est une vue en coupe selon la ligne 

III-III de figure 1. 

La t#te representee au dessin comprend \me platine 
2 de fixation a l'extr6mit€ du bras d»un robot, ec[uip6e 
d'une premiere pidce 3 en forme de cliape. Cette pidce 3 

20 comprend ime premi&re partie 3a adjacente sL la platine 2, 
qui est inclinee par rapport a l*sixe 4 passant peur le 
centre de celle-ci, prolong&e par une zone 3b s'Stendant 
sensiblement parallelement a cet ax& 4. Entre les deux 
ailes de la chape 3 est monte un axe 5 perpendiculaire Sl 

25 ces ailes, sur lequel peut pivoter une seconde pidce 6 
Sgalement en forme de chape, le montage etamt realist ^ 
I'aide de paliers dont la structure n'est pas detaillSe. 
Sur la face exterieure de la premiere piece 3 est fixe, 
sur un support 7, un verin 8 a double effet, dont la tige 

30 9 est dirig&e dans la direction oppos6e H la platine. A 
I»extr6mit6 libre de la tige 9 est attel&e, par un axe 
transversal 10, une bielle 12, disposSe entre les premidre 
et seconde chapes 3, 6, dont 1* autre extrSmite est mont^e 
pivotante sur la chape 6, par un axe 13 qui en est 

3 5 perpendiculaire • 
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Sur l"axe 5 es't fegalement. mont:6 un support 14 pour 
un moteur 15, dont l*arbre de sortie 16 est eguipS de la 
fraise 17 destlnee S reallser le ceurdage. Un v€rin pneuma- 
tique 18 est dispose entre la chape intSrleure 3 et le 
5 support 14 du moteur. Le corps du verin est montS articulS 
autour d*un axe 19 parall&le Sl l*€uce 5, sur la chape 6, 
tandls que I'extr&nlt^ de sa tige 20 est articulfie autour 
d'un eoce 22 sur une patte 23 solidalre du support 14 du 
moteur 15. 11 s*agit d'un v6rin pneumatlcpie de compensa- 

10 tion, qui est command^ par un calculateur, en fonction de 
la pression a exercer sur !• article a carder, en tenant 
compte de la nature du materiau constitutif de cet 
article, et en tenant compte de la position de I'outil par 
rapport d 1» article a carder, pour 6viter de d6t6riorer ce 

15 dernier, notamment lorsgu'il comporte des coutures, comme 
tel est le cas poiir des tiges de chaussure. 

Iia figure 1 reprSsente la t^te dans une position 
dans laguelle elle est destin&e a realiser le ccurdage 
d'une bande 25, a proximite du bord inf&rieur d'tane tige 

20 26 d'une chaussure, Lorsque le Ccirdage doit etre effectue 
sur la face super ieure de la tige, comme tel est le cas 
dams la forme d* execution representee Si la figure 2, Stant 
prScisS que la zone devant recevoir la semelle est toum^e 
vers le haut, le v&rin 8 est actionnS dans un sens de sor- 

25 tie de sa tige 9, pour faire pivoter, par 1 * intermSdiaire 
de la bielle 12, la chape int&rieure dans le sens inverse 
des aiguilles d'une montre, eonenant le moteur 15 dans la 
position representee a la figure 2. II est visible qu'il 
est possible de realiser le cardage de la face superiexire 

30 de la tige de la chausstire, sans nScessiter un mouvement 
complexe de la part du bras du robot. 

Comme montr6 au dessin, les mouvements du bras du 
robot sont minimises lorsque celui-ci dScrit une ligne 
situSe dans un meme plan, comme montre Sl la figure 1, 

35 puisque, compte tenu du dScalage d'une valeur D entre 
I'axe 4 et I'axe du moteur 15, le parcours dScrit par 
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l'extr&alt:e du bras du robot peut: se situer k l»int:&rieur 
du parcours dficrit par la f raise, llmi-bant; ainsl la dis- 
-tcoice parcoiirue par le robot &t augmentan't la precision du 
dSplacement: de la f raise. 
5 Comme 11 ressort de ce qui precede, 1» invention 

apporte une grande suaelioration si la technicpie existeoite, 
en foumissant une tSte de cardage de conception single, 
et of frant des perfonaances trSs 61ev6es en permettant de 
r^aliser un cardage sur des curticles de formes complexes. 

10 Comme il va de soi, 1« invention ne se limite a la 

seule forme d" execution de cette t^te, d^crite ci-dessus a 
titre d"exemple, elle en embrasse au contraire toutes les 
variantes de realisation. C"est ainsi notamment que les 
premiere et seconde pieces potirraient possSder des formes 

15 diffSrentes, ou que leiir rfeglage angulaire relatif 
pourrait 6tre obtenu par des moyens diffferents sans que 
I'on sorte pour autant du cadre de 1' invention. 
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REVEMDIGATZQNS 

1. TSte pour 1 * Squlpement: cl*un robot, des-tlnfie H 
reallser line operation de cardage, caractSrlsge en ce 
gu*elle comprend une platine de fixation (4) a I'extrSmitfe 

5 du bras d'xin robot, §quip6e d'line premidre piece (3) en 
forme gen^rale de chape ^ l*intgrieur de laguelle est mon* 
tee pivotante autour d'un axe (5) perpendlculaire aux 
ailes de la cbape, une seconde pldce (6) 6galement en 
forme g6n6rale de chape, dsms laquelle est montg un moteur 
10 (15) dont I'arbre (16) est 6quip6 d*une f raise (17) desti- 
nee k realiser 1* operation de cardage, des moyens (8, 13) 
§tant prevus pour r^gler 1 ■ inclinaison de la seconde pi&ce 
par rapport a la premiere. 

2. T^te selon la revendication 1, caract6ris6e en 
15 ce que les moyens de rSglage de 1 * inclinaison de la 

seconde piSce (6) peur rapport Si la premiere pi&ce (3) sont 
constitufis par vtn v£rin (8) d* orientation sensiblement 
longitudinale a la premiere pidce (3), fix6e a I'exterieur 
de celle-ci, dont la tige (9) , tovirnee du cdtS oppose a la 

20 platine (4) , est attelee a son extrSmitfi libre et par un 
axe transversal (10) a une extr^ite d*ime bielle (12), 
disposee entre les premi&re et seconde piSces (3, 6), et 
dont 1« autre extr^mitd est montde pivotante s\ir la seconde 
pidce (6) par un axe transversal (13). 

25 3. Tgte selon l*\me qpielcongue des revendications 

1 et 2, ceuract6ris€e en ce que la premiere piece (3) en 
forme de chape possdde une zone (3a) adjacente a la pla- 
tine, inclinee par rapport a l*axe de celle-ci, de telle 
sorte que lorsque I'axe de la f raise (17) est parallele a 

30 l*axe passant par le centre de la platine (4), 11 est 
decalS par rapport a cet axB. 

4. T^te selon la revendication 3, caract^ris6e en 
ce que la distance entre l*€uce d' articulation (5) du 
moteur (15) sur la seconde place (6) et la f raise (17) est 

35 peu supSrieure a la distance entre l"axe passant par le 
centre de la platine (4) et I'axe de la f raise (17) 
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lorscpie celle-cl es-b paralldle & I'axe passan-t par la pla* 
t:lne. 

5. Tete selon l*une cpielcongue des revendicatrions 
1 4, caracrt^lsee en ce que le motzeiir (15) de la f raise 
5 (17) esl: niont:g pivot:ant: S 1* Inter ieur de la seconde pldce 
(6) autour d'lin axe (5) parallele ou coaxial Sl l*axe (5) 
d ■ eurticulation de la seconde pidce (6) sur la premi&re 
(3), un vdrln pneumatique de compensation (18), de pres- 
sion varleJdle, 6t:ant mont6 sur la seconde pidce et sa tige 
10 (20) sur le support du laoteur, ou inversement, ces aixes 
d • articulation (19, 22) etant paralleles & l*axe d" articu- 
lation (5) du moteur sur la seconde piSce. 
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